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Sila pastikan bahawa kertas peperiksaan ini mengandungi
LAPAII (I) muka surat yang bercetak sebelum anda memulakan
peperiksaan ini.
,Jawab LIMA (5) soalan. 
'Jawab TIGA (g) soalan dalam BahaqianA dan SEIvIIIA soalan dalam Bahaqian p. Sekurang-ku-rangnyaSarU ( t) soalan mesti di j atab didalam Bah.Es,a Malavgia -
Soalan--soalan lain boleh aijawab sama ada didalam Bahasa
Malaysia atau Bahasa Inqqeris.
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BAHAOIAN A
1. (a) Lukiskan gambar rajah skema bagi sebuah pengolah
paksi enam dengan tiga darjah kebebaFian.
(40 markah)
Draw a schematic diagram of a 5-axis manipulaEor
with 3 Degree of Fteedom.
(b) Terangkan dengan gambar rajah istilah robot yang
berikut:
i) ketepatan
ii) kebolehulangan
iii) pematuhan
(00 markah)
ExpJain with diagram the -foTTowing robot
terminoTogies:
i) accuracy
ii) repeatabiTity
iii) compTiance
2. (a) Lakarkan dengan kemas dan tunjukkan blok-blok
(subsistem-subsistem) yang ada di dalam sebuah unit
kawalan robot umum.
(40 markah)
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Draw a neat sketch and indicate various bTocks
(subsystems) in a generaL robot conErol unit.
(b) Terangkan fungsi subsist.em yang berikut sepetimana
yang terdapat. di dalam sebuah unit kawal-an robot '
i) penjelmaan koordinat
ii) kawalan servo
iii) antara muka penderia )
(50 markah)
Explain the function of foTTowing subsystems of a
robot controi unit.
i) co-ordinate transformation
ii ) servo contro.T
iii) sensor interface
3. (a) Apakah
i) penjefmaan hadaPan
ii) penjelmaan terbalik
di dalam analisis kinematik robot.
(ao markah)
What are
i) forward trransformation
ii) reverse transfotmation
in robot kinematic anaTYsis-
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(b) Tentukan matrik penj elmaan homogen yang
melambangkan
i) putaran sebanyak 9oo disekeliling paksi-X,
diikuti dengan
ii) anjakan sebanyak 1-o cm sepanjang paksi-X,
diikuti dengan
iii) put.aran sebanyak -9Oo disekeliling paksi-2.
(50 markah)
Determine the homogeneous ttansformation matrix
that represents
i) rotation of 90o about X-axis, foTTowed by
ii) translation of 70 cm aTong X-axis, folTowed
by
iii) ratation of -g0o about Z-axis.
4. (a) Terangkan, dengan gambar rajah yang sesuai,
mengenai pembinaan penderia daya axis tiga yang
mengguna t.olok terikan. Lukiskan litar-litar
titian unLuk tolok terikan dan terangkan bagaj-mana
isyarat berkaitr dengan daya paksi-paksi x, y dan z'
didapati daripada litar-Iitar titian.
QO + 30 markah)
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ExpTain, with propet diagrams, the construction of
3 axis force sensot using strain gauges ' Draw
various brid.ge citcuitries of strain gauges and
explain how signaTs cortesponds Eo x, y and' z axes
forces are obtained from the bridge circuits'
Lakarkan device pematuhan pengkalan jauh ('RCC
d.evice' ) Terangkan secara ringkas f ungsinya di
dalam perhimpunan pancang di dalam sebuah lubang'
(20 + 30 markah)
Draw a sketch of a Remote centre compTiance (RCC)
device. BriefTy expTain its function in assembTy
of peg into a ho7e.
Secara ringkas terangkan yang berikut:
i) imej keamatan
ii) imej jarak
(30 markah)
BriefTy describe the foTl-owing:
i) intensity image
ii) range image
BAIIAGIAII B
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(b) Terangkan salah satu penderia imej yang digunakan
untuk memperolehi imej keamatan.
(30 markah)
Describe any one type of image sensor used to
acquire intensity images.
(c) Jelaskan kebezajelasan keamatan dan kebezajelasan
ruang merujuk kepada imej. Apakah keperluan
mengurangkan kebezajelasan imej di dalam penggunaan
penglihaLan mesin?
(40 markah)
ExpJain intensity resolution and spatiaT reso-lutt,on
of an image? why is it necessary to reduce the
resolution of the image in machine vision
appfications?
Secara ringkas jelaskan cara pemprosesan imej yang
berikut dan sila beri satu conboh untuk salah satu
daripadanya:
i) pemprosesan titik
ii) pemprosesan jiran
(40 markah)
(a)
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Briefly expTain the foTTowing image ptocessing
methods and give an exampTe fot any one of them;
i) point processing
ii) neighbourhood Processing
(b) Apakah operasi pemprosesan imej yang dilakukan oleh
fungsi pindah yang d'itunjukkan di dalam gambar
rajah (1) ? Terangkan operasinya dengan menggunakan
contoh yang sesuai.
(30 markah)
What js the image processing operation performed by
the transf er funct,ion iTTustrated in Figure (1) ?
Explain its operation using a suitabTe example'
keenatan
imej output
kearnatan lnej lnPut
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Apakah maksud ',tandatangan" di dalam penganalisis
imej? Terangkan bagaimana suatu objek segiempat
sama dapat dibezakan daripada suatu objek bulat
menggunakan kaedah tandatangan.
(30 markah)
what is a signature in image anaTysis? what are
jts advantages? Desctibe how a square object can
be djstinguished from a circuTat object using
signature.
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